FISA DISCIPLINEIY

1. Date despre program

1.1. Institutia de invatamant superior Universitatea Petrol — Gaze din Ploiesti
1.2. Facultatea Inginerie Mecanica si Electrica

1.3. Departamentul Automatica, Calculatoare si Electronica
1.4. Domeniul de studii universitare Ingineria Sistemelor

1.5. Ciclul de studii universitare Licenta

1.6. Programul de studii universitare Automatica si Informatica Aplicata

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei | Sisteme de conducere a robotilor

2.2. Titularul activitatilor de curs Conf. dr. ing. Adrian Moise
2.3. Titularul activitatilor seminar/laborator Conf. dr. ing. Bucur Gabriela
2.4. Titularul activitatii proiect

2.5. Anul de studiu IV

2.6. Semestrul * 7

2.7. Tipul de evaluare E

2.8. Categoria formativa** / regimul*** disciplinei | DS/O

* numarul semestrului este conform planului de invatdmant;

** DF - Discipline fundamentale; DD - discipline de domeniu; DS - discipline de specialitate; DC - discipline complementare, DA -
disciplina de aprofundare, DSI- disciplina de sinteza.
*** obligatorie = O; optionala = A; facultativa = L

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1. Numar de ore pe saptamana 5 ] dincare: 3.2. 3 | 3.3. Seminar/laborator | 2 | 3.4. Proiect

curs
3.5. Total ore din planul de Tnvatdméant | 70 | din care: 3.6. 42 | 3.7. Seminar/laborator | 28 | 3.8. Proiect

Curs
3.9. Distributia fondului de timp ore
Studiu dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 32
Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat 3
Examinari
Alte activitati

3.10 Total ore studiu individual | 55

3.11. Total ore pe semestru 125

3.12. Numarul de credite 5

1) Adaptare dupa Ordinul Ministrului educatiei, cercetarii, tineretului si sportului nr. 5 703/2011 privind implementarea Codului
national al calificarilor din invatamantul superior, publicat in Monitorul Oficial al Roméniei, partea I, nr.880 bis / 13.X11.2011
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4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4 1. de curriculum

> Mecanica Robotilor, Senzori-traductoare-masurari, Introducere in stiinta
sistemelor si a calculatoarelor, Teoria sistemelor automate

> Cunoasterea notiunilor de baza din teoria sistemelor automate, Cunoasterea

4.2. de competente structurii si functionarii sistemelor de masurare, cunoasterea structurii

mecanice a unui robot.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului | « Sala de curs, dotata cu tabla si cu laptop, videoproiector si software

adecvat
> Cursul se desfasoara alternativ in format clasic sau cu videoproiector:
predare, cu insertii de subiecte prezentate de studenti si urmate de

dezbateri.
5.2. de desfasurare a » Desfasurarea laboratoarelor se bazeaza pe utilizarea calculatoarelor
seminarului/laboratorului personale, pe analiza structurii, functionarii si programarea robotilor

din laborator

6. Competente specifice acumulate
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Cunoagsterea si evaluarea metodelor si principiilor din domeniul tehnicii de masurare,
automatelor programabile si robotilor industriali (C3).

Operarea cu metode si concepte moderne din stiina sistemelor, a calculatoarelor, tehnologia
informatiei si comunicatjilor (C3).

Cunoasterea si aplicarea metodelor de modelare si identificare a proceselor fizice, de simulare
si analiza (directa si asistata de calculator) a sistemelor si conexiunilor de sisteme (C4).
Proiectarea, testarea si implementarea algoritmilor si structurilor de conducere automata,

utilizénd medii si tehnologii bazate pe microcontrolere si principii de management de proiect
(C5).

Competente
transversale

Prezentarea si descrierea clara si concisa, verbal si in scris, in limba romana si intr-o limba de
circulatie internationala, a rezultatelor si cunostintelor din domeniul ingineriei sistemelor
Abilitatea de a conduce eficient un colectiv de lucru, de a comunica in bune conditji, de a lua
decizii competente in timp real, de a distribui sarcini si verifica indeplinirea acestora la toate
nivelurile subordonate.

Demonstrarea spiritului de integrare, de initiativa si de identificare a problemelor si
responsabilitatilor in cadrul unei echipe de lucru interdisciplinare si plurispecializate.
Identificarea cailor, a resurselor si oportunitatilor de invatare si formare continua, de

autoperfectionare profesionala si adaptare la situatji noi.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1. Obiectivul general al disciplinei | » Dezvoltarea capacitatilor de:

- analiza si sinteza a sistemelor automate din componenta robotilor,
- analiza a utilitatii robotilor in procesele de fabricatie,
- utilizare a robotilor in diferite domenii de activitate

7.2. Obiectivele specifice > Insusirea cunostintelor necesare pentru studiul si proiectarea

sistemelor de masurare si de reglare din componenta robotilor
» Insusirea si aprofundarea cunostintelor necesare pentru
programarea robotilor
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8. Continuturi

8.1. Curs Nr.ore Metode de predare Observatii
1. Introducere in tehnologia robotizata Prelegere clasica +
echipamente multimedia
2. Elemente componente ale robotjlor Prelegere clasica la tabla + subiecte
industriali (RI) prezentate
de studenti
3. Structuri de interfata pentru comanda |dem
RI
4. Metode si algoritmi de generare a Prelegere clasica + + subiecte
traiectoriilor de miscare ale Rl echipamente multimedia prezentate
de studenti

5. Sinteza sistemului de conducere
pentru RI

Prelegere clasica la tabla

6. Modelarea robotilor mobili

Prelegere clasica la tabla

7. Navigatia robotilor mobili

Prelegere clasica la tabla

+ dezbatere

Bibliografie

1. Moise, A., Sisteme de conducere a robotilor, Ed. UPG, Ploiesti, 2006.

2. Moise, A., Retele neuronale pentru conducerea robotilor, Matrixrom, Bucuresti, 2012
3. Moise, A., Sisteme de conducere a robotilor. Structuri de baza, Matrixrom, Bucuresti.

4. Nitulescu, M., Roboti mobili, Editura SITECH, Craiova, 1999.
5. Dudek, G., Jenkin, M., Computational Principles of Mobile Robotics, Cambridge University Press, UK,

2000.

8.2. Seminar / laborator Nr. ore Metode de predare Observatji
1. Utilizarea portului paralel al unui PC 4 Experimentarea in grup
pentru achizitia de date si generarea de restrans (2-3 studenti),
comenzi. exercitiul

2. Comanda actionarilor cu motoare de 2 Idem

c.C.

3. Comanda actionarilor cu motoare pas 2 |dem

Cu pas.

4. Studiul sistemului de reglare viteza- 4 |dem

pozitie pentru articulatiile robotilor

industriali.

5. Modelarea interactiunii robot-mediu 2 Idem

6. Generarea traiectoriilor de miscare 4 Idem
(algoritmi) ale robotilor de manipulare

7. Programarea robotilor mobili 4 Idem

8. Programarea unui robot industrial de 6 ldem

manipulare/sudura

Bibliografie

1. Moise, A., Georgescu, Al., Popescu, Cr., Sisteme de conducere arobotilor, Editura UPG, Ploiesti, 2011

8.3. Proiect

Nr. ore

Metode de predare

Observatji
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Bibliografie

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii
epistemice, asociatilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul
aferent programului

>

>

Continutul disciplinei este in concordanta cu programele analitice ale disciplinelor similare din
alte centre universitare din tara si din strainatate.

Pentru 0 mai buna adaptare la cerintele pietei muncii a continutului disciplinei au avut loc intalniri
atat cu reprezentat ai mediului de afaceri cat si cu profesori din invatamantul preuniversitar.
Titularul de disciplina anunta studentii despre intalnirile organizate de Departamentul Automatica,
Calculatoare si Electronica, de Facultatea de Inginerie Mecanica si/sau de Universitatea Petrol —
Gaze cu reprezentantii comunitatii epistemice, ai asociatiilor profesionale si cu angajatori
reprezentativi din domeniul aferent programului si al aplicatiilor Roboticii in practica. Titularul de
curs participa impreuna cu studentii la aceste intalniri. Dupa intalniri, titularul de curs organizeaza
0 sedinta speciala pentru a verifica utilitatea intalnirilor si gradul in care comunitatea epistemica
adera din punct de vedere gnoseologic la cerintele si aspiratiile studentilor, viitori absolventi. De
asemenea, are loc o discutie cu studentii in scopul alinierii disciplinei, din punct de vedere

gnoseologic, la cerintele si asteptarile comunitatii epistemice, ale asociatiilor profesionale si ale
angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului.

10.Evaluare
Tip activitate 10.1. Criteri de 10.2. Metode de evaluare 1.0'3' Pon.ders—;
evaluare din nota finala
Prezenta la curs Liste de prezente 10%
Nota la tema de casa Titularul de disciplina verfica | 20%
modul in care studentul si-a
finalizat tema de casa
10.4. Curs Nota la lucrarea finala Lucrare scris + discutii generale | 50%
despre subiectele tratate Ila
lucrarea scrisa si/sau despre alte
subiecte de  prelucrare a
imaginilor
- capacitatea de a opera | Participare activa la seminarii 8%
cu notiuni abstracte; si/sau laboratoare.
- capacitatea de aplicare | Lucrari scrise, rezultate
in practica; experimentale
105. Seminar/laborator Examinare finala la laborator sau
seminar.
- criterii ce vizeaza | Verificari periodice ale lucrarilor | 12%
aspectele  atitudinale: | de laborator
seriozitatea, interesul | Se verifica indeplinirea sarcinilor

pentru studiul individual.

pentru fiecare lucrare

10.6. Proiect

F 021.06/Ed.7

Document de uz intern




10.7. Standard minim de performanta

Insusirea corectd a notjunilor teoretice de baza si aplicarea acestora in rezolvarea unor aplicatii simple.
Pentru nota 5 trebuie sa fie indeplinite toate conditiile urmatoare:

- cel putin 5 la evaluarea de la laborator

- cel putin 5 la lucrarea finala

- cunoasterea elementelor componente ale unui robot

- demonstrarea capacitatii de a analiza functionarea unui sistem automat din componenta robotilor

- demonstrarea capacitatii de a proiecta un sistem automat din componenta robotilor

- demonstrarea capacitatii de a sustine un dialog coerent despre subiecte din domeniul cursului

Data Semnatura titularului de curs Semnatura titularuluide ~ Semnatura titularului de proiect
completarii seminar/laborator
25.09.2022
Data avizarii in Director de departament Decan
departament Conf. dr. ing. Pricop Emil Conf. d. ing. Dinita Alin
29.09.2022
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